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示すかについての解析となっているo 中心寓視覚を適用するタスクとしては、 3 次元空間内を移動する対象物体の追






の中心寓視覚による網膜から大脳視覚野への光情報の変換は、対数極座標変換 (Log Polar Mapping : LPM) によっ
て表現できると言われる o LPM に基づく中心寓視覚は、広い視野を確保しながらデータ量を削減できるだけでなく、
LPM 変換後の像に対する回転とスケーリングに関して不変性を有する。
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本研究は、この中心寓視覚に基づく追随眼球運動についてロボティクスの観点から解析し、その実現をはかったも
のであるo 3 次元空間内を移動する動物体を中心寓視覚によって追跡するためのステレオ画像処理およびその結果に
基づくカメラの駆動制御方法を中心に詳しく検討している o 具体的には、ステレオ視で左右像の視差がなくなるゼロ
視差領域が中心寓視覚においてどのような形態になるかを示した後、対象物体抽出のための LPM 拡張ゼロ視差フィ
ルタをグラフ表現を用いて実現している。このフィルタは、他の画像形態を用いた処理よりも良好な結果をもたらす
ことを統計的検定により示している。さらに、複数の視差検出器を利用してロバストな追随眼球運動を実現する方法
を示し、計算機シミュレーションと実機による注視実験によってその有効性を確認している o
以上のように、中心寓、ステレオ視覚、眼球運動の聞の深い関連性について考察しシステム化まで試みた本論文は、
アクティブなステレオ視覚のー形態を提示したものとしてロボットビジョンの分野に貢献するとともに、人間の機能
の解明を進める学際的研究としても評価できるものであり、学位論文に値するものと考える。
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